|. Analyse fonctionnelle. 


1-les fonctions de service. 
a) La fonction principale. 


Déplacement autonome dans un lieu prédéfini en suivant une trajectoire précise : 


Le robot doit être capable de se déplacer de manière autonome sans intervention 
humaine, en suivant une trajectoire précise dans un lieu prédéfini. Cela nécessite 
des capteurs pour détecter les obstacles, des systèmes de contrôle de la vitesse et 
de la direction, ainsi qu'un algorithme de navigation qui permettra au robot de suivre 
la trajectoire prédéfinie avec précision. 


b) Les fonctions techniques. 
Respect des règles de circulation : 


Le robot doit être en mesure de respecter les règles de circulation pour assurer la 
sécurité de tous les usagers de la route. Cela implique La reconnaissance des 
panneaux de signalisation et des limitations de vitesse, ainsi que l'adaptation de la 
vitesse du robot en conséquence. 


Assistance à la conduite : 


Le robot doit être capable de fournir une assistance à la conduite pour faciliter le 
voyage du passager à bord. Cela inclut Le maintien de voie pour éviter de dévier de 
la trajectoire, Le changement de voie pour dépasser ou éviter des obstacles, et le 
régulateur de vitesse pour maintenir une vitesse constante et confortable pour Le 
passager. 


c) Les fonctions contraintes. 


FP : Déplacement autonome. 

FCI : Gestion de l'énergie d'alimentation. 
FC2 : Assurer la communication. 

FC3 : Assurer le refroidissement. 


FC4 : Assurer la sécurité. 


2-Diagramme des affinités. 


Pour exprimer les besoins nécessaires, en utilisant Le diagramme des affinités 
suivant : 


Facile à se déplacer 
dans n’import 
quelle direction, 
dans un timing très 
réduite. 


Batterie avec une 


grand puissance. 


Facile à charger. 


Facile à porter. 


Retourne rapide 
en cas de 
détections des 
obstacles. Arrêt en 
cas de détecte 
plaque STOP. 
Calibrer la vitesse 
en fonction des 
plaques de 
circulation. 


En utilisons les 
capteurs et la 
camera 


3-Diagramme de Kano. 


Le modèle de Kano est une représentation du niveau de satisfaction d'un 
observateur face à un produit ou un service. 


Satisfaction 


A| Attractive: 


-La reconnaissance des panneaux 
de signalisation. 
7 
i Performance : 


-ta trajectoire précise. 


-Régulation de Vitesse. 


-La maintien de voie. 


Présence de la fonction 


Absence e de la fonction | < 


Obligatoire : 


-Déplacement autonome. 


-Respecte les règles de circulation. 


y 


Insatisfaction 


4-Diagramme de FAST. 


Le diagramme de FAST est une méthode graphique qui permet de modéliser les fonctions 
d'un système de manière hiérarchique, en partant de l'objectif global et en détaillant les 
fonctions de plus bas niveau. Il permet d'analyser en détail chaque fonction en identifiant 
ses performances, contraintes et exigences. 


Respecter les 
règles de 
circulation 


Suivre une 
trajectoire 
précise. 


Déplacement 


autonome 


Détecter les 


obstacles. 


Alimenter le 


robot. 


Capter les panneaux 
de circulation 


Camera. 


Programmer le robot 
de respecter les Raspberry 
règles 


Camera. 
Détecter la 


trajectoire. i 
Capteur infrarouge 


Traiter l'information. Raspberry 


Contrôler la position 


les lignes 


Détection par capteur 
Capteur Ultrason 
Détection par Camera. Camera. 


Batterie 12V 


